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自分たちの手で作成し制御を行う．部品製作には CAD ソフト SolidWorks 















     B) 簡易的な多脚ロボの制御 













① 制御 1：Arduino 

















         今回モーターはタミヤ製ダブルギヤボックスを使用している．これ     
        は安定した動作と高いトルクを得るためである．ノイズの影響を考慮
して，モーターにコンデンサーを付けた． 
       ⑤チェビシェフリンクによる歩行脚 
         足の歩行を実現するため，インターネット上の動画を参考に，二本             
 




        今回の研究では，脚の初期位相を統一させるために，磁気式アブソリ
ュートエンコーダーAS5600を使用，脚の位相を検知するようにした．             




























・登尾 徳誠「ゼロからよくわかる! Arduinoで電子工作入門ガイド」 
<参考動画> 
・dabyon「チェビシェフリンクで二足歩行」 
（https://youtu.be/L6Rch6UMWFc【2020/02/25】） 
・SolidWorksのグローバル変数と関係式を使って歯車をつくる 
(http://kengo700.hatenablog.com/entry/2016/03/13/SolidWorks%E3%81%AE%E3%82%B0%E3%83%A
D%E3%83%BC%E3%83%90%E3%83%AB%E5%A4%89%E6%95%B0%E3%81%A8%E9%96%A2%E4%BF%82%E5%BC%8F%E3
%82%92%E4%BD%BF%E3%81%A3%E3%81%A6%E6%AD%AF%E8%BB%8A%E3%82%92%E3%81%A4%E3%81%8F) 
 
図５「おおやぎ」 
デザイン：大河原邦男 
 
